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D E S C R I Z I O N E 
del brevetto per invenzione industriale 
di FERRARI S.P.A. , 
di nazionalita italiana, 
con sede a 41100 MODENA 
VIA EMILIA EST, 1163 
Inventore: Francesco FARACHI 

Amedeo VISCONTI 

Alberto TONIELLI 

*** *** 

La present e invenzione e relativa ad un metodo per 
il controllo di una frizione servocomandata mediante un o 

Q o> 

< CO 

attuatore idraulico. SE 

In un autoveicolo, il motore a scoppio trasmette il ^ ^ 

movimento al veicolo attraverso una linea di ^ J 

S ^ 

trasmissione prowista di un cambio e di una frizione 2 
che vengono normalmente azionati dal pilota del veicolo; 
tuttavia, trovano sempre maggiore diffusione i cambi 
manuali searvocomandati , i quali sono strutturalmente del 
tutto simili ad un cambio manuale di tipo tradizionale 
ad eccezione del fatto che pedali e leve di comando 
azionabili dal pilota vengono sostituiti da 
corrispondenti servocomandi elettrici o idraulici. 
Utilizzando un cambio manuale servocomandato, il pilota 
deve unicamente inviare ad una centralina di controllo 
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I'ordine di passare ad una marcia superiore oppure ad 
una marcia inferiors e la centralina di controllo 
effettua autonomamente il cambio di marcia agendo sui 
vari servocomandi . 

Quando il pilota impartisce un comando di cambio 
marcia, un servocomando frizione apre la frizione, un 
servocomando cambio effettua la variazione desiderata 
nella marcia, ed infine il servocomando frizione 
richiude la frizione* Owiamente, per il controllo e 
I'attuazione dei servocomandi vengono utilizzati una 
serie di sensori, i quali sono atti a rilevare in tempo 
reale i valor i di alcune grandezze di riferimento del § o> 

a 2 

Tipicamente ad un cambio manuale servocomandato e § © 

o i 

rxchiesto di garantire sia un comportamento sport ivo, q § 

2 " 

sia un elevato comfort dei passeggeri ; per raggiungere 
tali obiettivi e necessario che il cambio di marcia 
venga effettuato in tempi ridotti e senza innescare 
oscillazioni awertibili dai passeggeri. A tale scopo, e 
fondamentale un corretto controllo della posizione della 
frizione, in quanto e I'attuazione della frizione che 
determina sia il tempo di cambiata, sia I'eventuale 
innesco di oscillazioni. Tuttavia, nelle frizioni 
servoassistite mediante un attuatore idraulico 
attualmente in commercio, il corretto controllo della 
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posizione della frizione non e garantito in tutte le 
condizioni di funzionamento. 

Scopo della presente invenzione e di f ornire un 
metodo per il controllo di una frizione servocomandata 
mediante un attuatore idraulico, il quale sia di facile 
ed economica attuazione e sia, nel contempo, esente 
dagli inconvenienti sopra descritti. 

In accordo con la presente invenzione, viene 
fornito un metodo per il controllo di una frizione 
servocomandata mediante un attuatore idraulico secondo 

o 

quanto stabilito dalla rivendicazione 1. Q g 

cr 

La presente invenzione e, inoltre, relativa ad una o ^ 

O JO 
O ^ 

unita per il controllo di una frizione servocomandata ^ © 

o § 

mediante un attuatore idraulico. g g 

In accordo con la presente invenzione, viene 
realizzata una unita di controllo per il controllo di 
una frizione servocomandata mediante un attuatore 
idraulico secondo quanto stabilito dalla rivendicazione 
10. 

La presente invenzione verrS ora descritta con 
riferimento ai disegni annessi, che ne illustrano un 
esempio di attuazione non limitative, in cui : 

• la figura 1 illustra una vista schematica di un 
autoveicolo, il quale e prowisto di una 
frizione servocomandata pilotata dalla unita di 
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controllo oggetto della presente invenzione; 

• la figura 2 illustra uno schema funzionale di un 
attuatore idraulico della frizione della figura 
1; e 

• la figura 3 illustra uno schema a blocchi 
dell'unita di controllo che pilota la frizione 
servocomandata della figura 1. 

Nella figura 1, e indicate con il numero 1 un 
autoveicolo comprendente un motore 2 a scoppio 
anteriore, il quale e prowisto di un albero 3 motore e 
di due bancate 4 di quattro cilindri 5 ciascuna; in uso, 

o 

il motore 2 produce sull' albero 3 motore una coppia <S 

o ^ 

motrice, la quale viene trasmessa alia suoerf icie o 2 

O ^ 

stradale da una linea 6 di trasmissione per determinare § i 

9 ^ 

1 ' avanzamento dell ' autoveicolo 1 . o — 

La linea 6 di trasmissione comprende una frizione 7 
servocomandata, la quale e alloggiata in una campana 8 
solidale al motore 2 ed e atta a collegare 1' albero 3 
motore ad un albero 9 di trasmissione terminante in un 
cambio 10 meccanico servocomandato disposto al 
retrotreno; in cascata al cambio 10 e collegato un 
dif f erenziale 11, dal quale partono una coppia di 
semiassi 12, ciascuno dei quali & solidale ad una 
rispettiva ruota 13 posteriore motrice. 

La frizione 7 S prowista di una coppia 




14, i quali sono solidali rispettivamente all'albero 3 
motore ed all'albero 9 di trasmissione e sono atti a 
venire spostati uno rispetto all'altro da un attuatore 
15 idraulico di tipo noto tra una posizione di chiusura 
(frizione chiusa) , in cui i due dischi 14 sono 
accoppiati uno all'altro per trasmettere la coppia 
motrice dall'albero 3 motore all'albero 9 di 
trasmissione, ed una posizione di apertura (frizione 
aperta) , in cui i due dischi 14 sono distanziati uno 
rispetto all'altro per determinare un disaccoppiamento 
tra I'albero 3 motore e I'albero 9 di trasmissione. 

O 

II cambio 10 e prowisto di un attuatore 16 < ^ 

cc , 

idraulico, il quale e atto a variare in modo noto il R 9 

rapporto di trasmissione del cambio 10 variando la g g 

ZD E 

posizione di un albero secondario (non illustrato) § M, 

angolarmente solidale al dif f erenziale 11 rispetto alia 
posizione di un albero primario (non illustrato) 
angolarmente solidale all'albero 9 di trasmissione. 

Entrambi gli attuatori 15 e 16 idraulici sono 
controllati da una stessa centralina 17 di controllo 
mediante una serie di elettrovalvole (non illustrate in 
dettaglio nella figura 1) ; per svolgere la sua funzione 
di controllo la centralina 17 di controllo e collegata 
ad una serie di sensori (non illustrati in dettaglio 
nella figura 1) per rilevare sia i comandi del pilota. 
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sia il valore di alcune grandezze di riferimento del 
sistema . 

Secondo quanto illustrato nella figura 2, 
I'attuatore 15 idraulico che pilota la frizione 7 e 
comandato dalla central ina 17 di control lo mediante un 
circuito 18 idraulico, il quale e parzialmente 
utilizzato anche per il comando dell' attuatore 16 
idraulico e per questo S sostanzialmente disposto al 
retrotreno in accoppiamento al cambio 10. 

Il circuito 18 idraulico e riempito con olio e 

o 

comprende un serbatoio 19 di olio a pressione § S 

«£ 

atmosf erica, dal quale parte un condotto 20 prowisto di O o 

o ^ 

una t)omr>a 21 e di una valvola di non ritorno 22 per ^ ® 

o .9 

alimentare dell' olio in pressione ad un accumulatore 23 gj 
idraulico; mediante un condotto 24 1 ' accumulatore 23 
idraulico comunica con tin ingresso di una elettrovalvola 
25 proper zionale, dalla quale partono un condotto 26 
sfociante nel serbatoio 19 ed un condotto 27 sfociante 
in una camera 28 di lavoro dell ' attuatore 15 idraulico. 
In particolare, 1 ' elettrovalvola 25 e in grado di 
mantenere il condotto 27, quindi la camera 28 di lavoro, 
isolata dai condotti 24 e 26 per mantenere 1' attuatore 
15 idraulico in una posizione determinata, e in grado di 
mettere in comunicazione il condotto 27, quindi la 
camera 28 di lavoro, con il condotto 24 per alimentare 
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dell 'olio in pressione alia camera 28 di lavoro e 
spostare I'attuatore 15 idraulico in una direzione 29, 
ed e in grado di mettere in comunicazione il condotto 
27, quindi la camera 28 di lavoro, con il condotto 26 
per estrarre dell 'olio in pressione dalla camera 28 di 
lavoro e spostare I'attuatore 15 idraulico in una 
direzione 30 opposta alia direzione 29. 

Il serbatoio 19, 1 ' accumulatore 23 idraulico e 
1' elettrovalvola 25 sono disposti al retrotreno in 
accoppiamento al cambio 10, e dal retrotreno parte il 
condotto 27 che termina nella camera 28 di lavoro 

o 

dell' attuatore 15 idraulico, il quale e disposto 

all'interno della campana 8 della frizione 7; in 5 .§ 

o< 

particolare, il condotto 27 e composto da una porzione g g 

ZD '.S 

31 flessibile, la quale collega 1 ' elettrovalvola 25 con 
un blocchetto 32 di collegamento solidale alia campana 8 
della frizione 7, e da una porzione 33 rigida, la quale 
collega il blocchetto 32 di collegamento con la camera 
28 di lavoro. 

All' accumulatore 23 idraulico e accoppiato un 
sensore 34, il quale e collegato alia centralina 17 di 
controllo ed 6 atto a rilevare in tempo reale il valore 
Pp effettivo della pressione dell'olio all'interno 
dell ' accumulatore 23 idraulico. Inoltre, al blocchetto 

32 di collegamento e accoppiato un sensore 35, il quale 
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d collegato alia centralina 17 di controllo ed e atto a 
rilevare in tempo reale il valore Put effettivo della 
pressione dell' olio all'interno della porzione 33 rigida 
del condotto 27; e da osservare che essendo la porzione 
33 rigida molto corta (indicativamente 25-35 cm) , il 
valore della pressione dell 'olio all'interno della 
porzione 33 rigida 6 praticamente coincidente con il 
valore della pressione dell 'olio all'interno della 
camera 28 di lavoro dell ' attuatore 15 idraulico. Infine, 
all ' attuatore 15 idraulico e accoppiato un potenziometro ^ 
36, il quale e collegato alia centralina 17 di controllo 

csz z 

ed e atto a rilevare in tempo reale la posizione ^ ^ 

dell' attuatore 15 idraulico (e cruindi della frizione 7 , o 1 

-J .a 
Q § 

che e meccanicamente solidale all ' attuatore 15 § 
idraulico) . 

Secondo quanto illustrate nella figura 3, I'uniti. 
17 di controllo implementa un generatore 3 7 dei 
riferimenti, il quale e atto a generare un valore Pos* 
obiettivo della posizione dell ' attuatore 15 idraulico, 
un valore Vel* obiettivo della velocita dell ' attuatore 
15 idraulico (cioe la derivata prima nel tempo del 
valore Pos* obiettivo) , ed un valore Acc* obiettivo 
della accelerazione dell' attuatore 15 idraulico (cioe la 

derivata prima nel tempo del valore Pos* obiettivo) . In 

particolare, il generatore 37 di riferimehti d atto y^o^o^''^ 
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generare i valor i desiderati secondo metodologie di 
controllo note ed in funzione sia dei comandi impartiti 
dal pilota, sia delle condizioni operative 
dell' autoveicolo 1. 

II valore Vel* obiettivo della velocita 
dell' attuatore 15 idraulico ed , il valore Acc* obiettivo 
della accelerazione dell' attuatore 15 idraulico, vengono 
forniti dal generatore 37 dei riferimenti ad un blocco 
3 8 di calcolo, il quale riceve anche il valore Pos 
effettivo della posizione dell ' attuatore 15 idraulico (e 

o 

quindi della frizione 7 meccanicamente solidale < § 

DC 

DC Z 

all' attuatore 15 idraulico) rilevato in tempo reale dal §j 

o < 

potenziometro 36. Il blocco 38 di calcolo e atto a ^ g 
calcolare in funzione dei valori Pos, Vel* ed Acc* un 
valore PI di previsione, il quale rappresenta una 
previsione del valore Put futuro della pressione 
dell 'olio all 'interne della camera 28 di lavoro* 

L'unita 17 di controllo implementa, inoltre, -un 
blocco 3 9 dif f erenziale, il quale e atto a calcolare il 
valore Err dell'errore sulla posizione dell ' attuatore 15 
idraulico (cioe la differenza tra il valore Pos* 
obiettivo ed il valore Pos effettivo della posizione 
dell 'attuatore 15 idraulico) . 

Il valore PI di previsione, il valore Pos* 
obiettivo della posizione dell' attuatore 15 idraulico. 
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ed il valore Pos effettivo della posizione 
dell' attuatore 15 idraulico vengono forniti ad un 
regolatore 4 0 di Bode, il quale e atto a determinare in 
funzione di tali valori PI, Pos* e Pos \in valore Put* 
obiettivo della pressione dell 'olio all'interno della 
camera 28 di lavoro; in altre parole, il regolatore 4 0 
di Bode determina il valore Put* obiettivo della 
pressione dell 'olio all'interno della camera 28 di 
lavoro necessario perche il valore Pos effettivo della 
posizione dell ' attuatore 15 idraulico coincida con il 
valore Pos* obiettivo della posizione dell ' attuatore 15 o 

Q CD 



idraulico . 



<^ CO 

oc . 

8j 

Infine, I'unita 17 di controllo implementa un ^ < 

• - . o § 

controllore 41 atto a generare il valore I* obiettivo zd ".a 

O ^ 

della corrente circolante nell ' azionatore elettrico (non 2 
illustrato in dettaglio) dell ' elettrovalvola 25; in 
particolare , 1 ' azionatore elettrico dell ' elettrovalvola 
25 implementa un controllo in retroazione sulla corrente 
circolante attraverso 1' azionatore elettrico stesso. 

Il controllore 41 riceve in ingresso il valore Put* 
obiettivo della pressione dell 'olio all'interno della 
camera 28 di lavoro, il valore Err dell'errore sulla 
posizione dell' attuatore 15 idraulico, il valore Vel* 
obiettivo della velocita dell ' attuatore 15 idraulico, il 
valore Put effettivo della pressione dell 'olio 
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all'interno della camera 28 di lavoro misurato dal 
sensore 35^ il valore Pp effettivo della pressione 
dell 'olio all'interno del accLimulatore 23 idraulico 
misurato dal sensore 34, ed il valore Pt effettivo della 
pressione dell 'olio all'interno del serbatoio 19 (valore 
non rilevato da un sensore, ma considerato 
sostanzialmente costante e pari alia pressione 
atmosf erica) . E' importante osservare che il valore Pp 
effettivo della pressione dell 'olio rappresenta il 
valore della pressione dell 'olio che viene alimentato 
alia camera 28 di lavoro, mentre il valore Pt della § o> 

<*. CO 

pressione dell 'olio rappresenta il valore della § ^ 

o ^ 
<^ 

pressione dell 'olio che viene scaricato dalla camera 28 § © 

O o 

di lavoro. Q c3 

O i2 

Da quanto sopra esposto risulta chiaro che per il 
controllo della posizione dell ' attuatore 15 idraulico 
(ossia della f rizione 7) , cioe per il controllo del 
valore Pos effettivo della posizione dell ' attuatore 15 
idraulico, vengono utilizzati tre anelli di controllo in 
retroazione. Un primo anello di controllo in retroazione 
e gestito dal regolatore 4 0 di Bode, utilizza come 
variabile retroazionata il valore Pos effettivo della 
posizione dell ' attuatore 15 idraulico e fornisce in 
uscita il valore Put* obiettivo della pressione 
dell 'olio all'interno della camera 28 di lavoro. Un 
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secondo anello di controllo in retroazione e gestito dal 
controllore 41, utilizza come variabile retroazionata il 
valore Put effettivo della pressione dell 'olio 
all'interno della camera 28 di lavoro e fornisce in 
uscita il valore I* obiettivo della corrente circolante 
nell ' azionatore elettrico dell ' elettrovalvola 25. Un 
terzo anello di controllo in retroazione 6 gestito 
dall' azionatore della elettrovalvola 25 ed utilizza come 
variabile retroazionata la misura della corrente 
circolante attraverso 1 ' azionatore . 

Prove sperimentali hanno evidenziato che grazie 
alia presenza del sensore 3 5 atto a rilevare il valore 
Put effettivo della pressione dell 'olio all'interno 
della camera 2 8 di lavoro, I'unita 17 di controllo § in 
grado di assicurare un controllo ottimale della 
posizione della frizione 7 in tutte le condizioni di 
f unzionamento . 
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RIVENDICAZIONI 

1) Metodo per il controllo di una frizione (7) 
servoassistita mediante un attuatore (15) idraulico 
comprendente una camera (28) di lavoro, la quale e atta 
a venire riempita con un fluido ed e accoppiata ad una 
elettrovalvola (25) per venire collegata selettivamente 
con un serbatoio (19) di scarico del fluido o con un 
serbatoio (23) di carico del fluido in pressione; il 
metodo prevedendo di generare un valore (Pos*) obiettivo 
della posizione dell ' attuatore (15) idraulico, di 
misurare un valore (Pos) effettivo della posizione 
dell ' attuatore (15) idraulico, e di calcolare un segnale 
(I*) di comando per 1 ' elettrovalvola (25) . utilizzando un 
controllo in retroazione sulla posizione dell ' attuatore 
(15) idraulico; il metodo essendo caratterizzato dal 
fatto di generare un valore (Put*) obiettivo della 
pressione del fluido all' interne della camera (28) di 
lavoro, di stimare un valore (Put) effettivo della 
pressione del fluido all' interne della camera (28) di 
lavoro, e di calcolare il segnale (I*) di controllo 
utilizzando sia un controllo in retroazione sulla 
posizione dell' attuatore (15) idraulico, sia un 
controllo in retroazione sulla pressione del fluido 
all' interne della camera (28) di lavoro. 

2) Metodo secondo la rivendicazione 1, in cui il 
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valore (Put) effettivo della pressione del fluido 
all'interno della caimera (28) di lavoro viene stimato 
mediante una misura di pressione all'interno della 
camera (28) di lavoro, 

3) Metodo secondo la rivendicazione 1, in cui il 
valore (Put) effettivo della pressione del fluido 
all'interno della camera (28) di lavoro viene stimato 
mediante una misura di pressione all'interno di un 
condotto (27) , il quale e disposto tra la camera (28) di 
lavoro e 1 ' elettrovalvola (25) ed 6 permanentemente 

o 

collegato con la camera (28) di lavoro stessa. ^ g 

4) Metodo secondo la rivendicazione 3, in cui la Oq 

O :S 
O ^ 

misura di oressione viene effettuata mediante un sensore 3? 

o 0 
ZD .g 

(35) disposto all'interno del condotto (27) in stretta gg 
prossimita con la camera (28) di lavoro. 

5) Metodo secondo una delle rivendicazioni da 1 a 
4, in cui il valore (Put*) obiettivo della pressione del 
fluido all'interno della camera (28) di lavoro viene 
generato in funzione del valore (Pos) effettivo della 
posizione dell ' attuatore (15) idraulico e del valore 
(Pos*) obiettivo della posizione dell ' attuatore (15) 
idraulico . 

6) Metodo secondo la rivendicazione 5, in cui viene 
calcolato un valore (PI) di previsione, il quale 
rappresenta una previsione del valore future della 
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pressione del fluido all' interne della camera (28) di 
lavoro; il valore (Put*) obiettivo della pressione del 
fluido all'interno della camera (28) di lavoro venendo 
generato in funzione del valore (Pos) effettivo della 
posizione dell ' attuatore (15) idraulico, del valore 
(Pos*) obiettivo della posizione dell ' attuatore (15) 
idraulico, e del valore (PI) di previsione. 

7) Metodo secondo la rivendicazione 6, in cui vierie 
generato un valore (Vel*) obiettivo della velocita 
dell ' attuatore (15) idraulico, ed un valore (Acc*) 
obiettivo della accelerazione della frizione; il valore 

O 

(PI) di previsione venendo generato in funzione del < S> 

valore (Pos) effettivo della posizione dell ' attuatore oS 

O < 

(15) idraulico, del valore (Vel*) obiettivo della o | 

^ IK 

Q S 

velocita, e del valore (Acc*) obiettivo della o i2 
accelerazione . 

8) Metodo secondo una delle rivendicazioni da 1 a 
1, in cui viene generato un valore (Vel*) obiettivo 
della velocita dell' attuatore (15) idraulico, viene 
stimato un valore, (Pt) effettivo della pressione del 
fluido nel serbatoio (19) di scarico, e viene misurato 
un valore (Pp) effettivo della pressione del fluido nel 
serbatoio (23) di carico; il segnale (I*) di controllo 
venendo calcolato in funzione del valore (Put) effettivo 
della pressione del fluido all'interno della camera (28) 
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di lavoro, del valore (Put*) obiettivo della pressione 
del fluido all'interno della camera (28) di lavoro, 
della differenza tra il valore (Pos*) obiettivo ed il 
valore (Pos) effettivo della posizione dell' attuatore 
(15) idraulico, del valore (Vel*) obiettivo della 
velocita, del valore (Pt) effettivo della pressione del 
fluido nel serbatoio (19) di scarico, e del valore (Pp) 
effettivo della pressione del fluido nel serbatoio (23) 
di carico. 

9) Metodo secondo una delle rivendicazioni da 1 a 8 
in cui il segnale (I*) di controllo rappresenta un 
valore obiettivo della corrente circolante in un 
azionatore elettrico dell ' elettrovalvola (25); 
I'azionatore elettrico dell ' elettrovalvola (25) 
implementando un controllo in retroazione sulla corrente 
circolante attraverso I'azionatore elettrico stesso. 

10) Unita (17) di controllo per il controllo di una 
frizione (7) servoassistita mediante un attuatore (15) 
idraulico comprendente una camera (28) di lavoro, la 
quale e atta a venire riempita con un fluido ed e 
accoppiata ad una elettrovalvola (25) per venire 
collegata selettivamente con un serbatoio (19) di 
scarico del fluido o con un serbatoio (23) di carico del 
fluido in pressione; 1' unita (17) di controllo 
comprendendo xxn generatore (37) dei riferiment^ 



generare un valore (Pos*) obiettivo della posizione 
dell'attuatore (15) idraulico, un primo sensore (36) per 
misurare un valore (Pos) effettivo della posizione 
dell'attuatore (15) idraulico, ed un controllore (41) 
per calcolare un segnale . (I*) di comando per 
1' elettrovalvola (25) utilizzando un controllo in 
retroazione sulla posizione dell'attuatore (15) 
idraulico; I'unitiL (17) di controllo essendo 
caratterizzata dal fatto di comprendere un secondo 
sensore (35) per stimare un valore (Put) effettivo della 
pressione del fluido all' interne della camera (28) di o 

<. CO 

lavoro, ed un regolatore (4 0) per generare un valore § z 
(Put*) obiettivo della pressione del fluido all' interne o 
della camera (28) di lavoro; il controllore (41) essendo ^ 1 

O i2 

atto a calcolare il segnale (I*) di controllo ^ 
utilizzando sia un controllo in retroazione sulla 
posizione dell'attuatore (15) idraulico sia un controllo 
in retroazione sulla pressione del fluido all 'interne 
della camera (28) di lavoro. 

11) Unita (17) di controllo secondo la 
rivendicazione 10, in cui e previsto un condotto (27), 
il quale e disposto tra la camera (28) di lavoro e 
1 ' elettrovalvola (25), d permanentemente collegato con 
la camera (28) di lavoro, ed alloggia il secondo sensore 
(35) in stretta prossimita con la camera (28) di lavoro 
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stessa. 

12) Unita (17) di controllo secondo la 
rivendicazione 11, in cui il condotto (27) e composto da 
una porzione (31) flessibile, la quale collega 
1 ' elettrovalvola . (25) con un blocchetto (32) di 
collegamento solidale ad una campana (8) della frizione 
(7) , e da una porzione (33) rigida, la quale collega il 
blocchetto (32) di collegamento con la camera (28) di 
lavoro . 

13) Unit^ (17) di controllo secondo una delle 
rivendicazioni da 10 a 12, in cui il regolatore (40) d og 

<C CO 

DC 

atto a genere il valore (Put*) obiettivo della pressione § ^ 

o S 
<^ 

del fluido all' interne della camera (28) di lavoro in § « 

o o 

funzione del valore (Pos) effettivo della posizione q S 

O Ji2 

dell ' attuatore (15) idraulico e del valore (Pos*) 
obiettivo della posizione dell' attuatore (15) idraulico. 

14) Unita (17) di controllo secondo lina delle 
rivendicazioni da 10 a 13 , e comprendente un blocco (38) 
di calcolo atto a calcolare un valore (PI) di 
previsione, il quale rappresenta una previsione del 
valore futuro della pressione del fluido all 'interne 
della camera (28) di lavoro; il regolatore (40) essendo 
atto a genere il valore (Put*) obiettivo della pressione 
del fluido all' interne della camera (28) di lavoro in 
funzione del valore (Pos) effettivo della posizione 
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dell' attuatore (15) idraulico, del valore (Pos*) 
obiettivo della posizione dell ' attuatore (15) idraulico, 
e del valore (PI) di previsione. 
p.i. FERRARI S.P-A. 
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